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무인전동차량의 TCMS를 이용한 OCC 원격제어 및 치량상태 모니터링 

시스템 상세기능 고찰 
 

Remote control function for driverless train and OCC (Operation Control Center) for 

Remote command and monitoring status of train using TCMS system.  
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무인운전 차량의 여려가지 장점으로 인하여 무인운전 차량이 증가하고 있다, 하지만 완벽하게 설

계된 무인운전 차량이라고 하더라도 고장 발생 시 차량 상태를 원격지에서 (OCC) 모니터링을 할 

수 있어야 하며, 운행중인 차량에 운전자/정비사가 없음으로 인해 원격지에서 원격지령을 통해 조

치해야 하는 상황이 발생한다. 이에 차량에 설치되어있는 TCMS 시스템을 이용하여 차/지상간 무선

네트워크 망을을 통해 원격제어 및 상태 모니터링 방안에 대해서 고찰한다 

 

주요어 : UTO, Remote Control, Train Status, TCMS, GOA4, Driverless Train, Safety Operation 

 
 

1. 서론 

철도차량 시스템은 점점 자동화 되어가고 

있고 더욱더 고도화 되어가고 있다. 그동안 

사람이 직접 운영/관리 했던 많은 일들 시스

템에서 자동화 처리하게 되었다. 그 중 한 

가지 중요하게 도입되고 있는 것은 자동/무

인운전 시스템 차량의 도입이다. 이러한 완

전자동/무인운전 전동 무인전동차량의 TCMS

를 이용한 OCC 원격제어 및 치량상태 모니터

링 시스템 상세 기능을 고찰 한다. 

 

* 무인 전동차의 원격제어는 및 차량주요고

장정보(Key alarm)는 CBTC 망을 이용하고, 

차량상태 및 정비관련 상세정보는 CCTV 망

을 이용한다. 

(* 참고문헌: 무인전동차 시스템 구성에 대

해서는 2019년논문(참고문헌 4)을 참조한다) 

 

 

 

*현대로템 

2. 본론 

1.원격제어 

 

자동운영에 따른 (GoA) 제어관련 국제 규격 

(IEC 62290 Part-1)이  릴리즈 된 이후 해가 

거듭할수록 기능의 정의 및 인터페이스 언급

한 part-2/-3 가 지속적으로 릴리즈 되어가

고 있고, 최종적으로 구현 방안인 part-4의 

공식 발행을 앞두고 있다. 

하지만 part-1의 Table 1의 제어컨셉의 근

간(Basement)은 절대 변하지 않고 part2/3/4

의 릴리즈를 통해 더욱 확고히 하고 있다. 

테이블 1. IEC62290-1 Ed 2.0 

   

상기 테이블을 보면 가장 기본적인 완전 수



동운전(GoA0)에서 최상위 완전무인(GoA4)로 

올라감에 따라 운전자가 해야할 업무와 책임

은 감소하고, 시스템이 자동 또는 원격으로 

해야 할 부분은 증가하게 설계 되어 있다. 

하지만 승객의 안전과 직결된 기능 또는 비

상사태 발생에 대한 조치는 일부 시스템의 

제어영역이긴 하나 근본적으로는 차/지상 신

호시스템 및 OCC (Operational Control 

Center) 관리자(Staff) 권한에 의한 원격 관

찰 및 원격제어를 책임(Responsibility)으로 

묶어두고 있다. 

 

따라서 차량의 운행과 직결된 기능 즉 차량

이 가고/서고(EB 포함) 출입문 열고

(Enable)/닫고, 등의 무인운전 기능은 신호

시스템의 안전(safety)이 확보된 (SIL4)기능

으로 강제(Mandatory function)하고, 그 외 

기능은 상기 안전기능에 저해되지 않는 범위

에서의 기술사양(Technical Specification) 

등에 요구되는 기능은 TCMS 장치 등의 자동/

원격기능으로 구현(Optional function)할 수 

있도록 되어있다. 구매자의 요구에 따라 관

련 TCMS 기능 일부가 SIL2의 안전기능을 동

반할 경우, 공급자는 안전 국제규격 IEC 

(EN50126/50129/50128)에 준수함을 증명하고, 

상기 차량시스템의 안전에 저해되지 않음을 

차량 시스템 레벨에서 최종 확인되어야 해당 

기능을 무인 운전차량에 적용할 수 있다. 

 

이와 같은 안전 제어설계 접근방식은 신호

시스템과 차량시스템 (TCMS/VCC) 연계제어항

목만 별도로 고려해서 안전 설계할 수 있는 

장점을 갖게된다. 

(예: 화재검지(TCMS/FDU SIL2)에 따른 다음

역사 출입문 개방 및 EB 체결기능(신호장치 

SIL4), 열차 추돌/낙하 방지 시스템 

(ODD :Obstacle Detection Device, VCC/ODD 

SIL2) 검지에 따른 백업EB 기능(신호장치 

SIL4), 승객비상 (SIL0)에 따른 다음역사 출

발금지(TCMS SIL2) 출입문개방 및 역사대기 

(신호장치 SIL2), 무인 Wakeup/Sleep/자동검

사 기능(SIL0) 등) 

 

2.원격 모니터링 

위에서 언급한 것과 같이 차량 시스템 연계

제어 기능 중, GoA 운영과 직접 관련된 기능

은 기본적으로 차/지상 신호시스템으로 제어 

및 감시된다. 하지만 일반적으로 신호시스템

은 차량시스템의 모든 고장 및 이상 상황에 

대한 대응을 세세히 할 수 있도록 설계되어 

있지 않는다. 따라서 차량의 중요한 이벤트

들(예 화재/PAD 동작/ODD감시/추진차단/가선

이상 등)을 OCC에 근무하고 있는 TC(Traffic 

Controller)관리자(Staff)에게 인지(모니터

링)하게하고 매뉴얼로 원격 대응하게 해야하

는 상황도 반드시 설계 고려해야 된다. 

 

이에 TCMS 장치는 차량시스템의 운영 관련

된 중요 고장을 차량 주요 고장(Key alarm) 

이라는 고장정보를 신호시스템에 전달하고 

신호시스템은 해당 정보를 TC 관리자에게 전

달하여 무인 운행중의 차량의 원할한 제어 

및 조치할 수 있도록 지원해야 한다.이는 기

존 차량의 Train Radio를 통한 주요 고장 정

보의 OCC 전송기능과 유사하나, 무인운전을 

위해서는 차량에서 운전자가 운행중 보고 있

는 TCMS 화면을 OCC에서 유사하게 볼 수 있

어야 운전자가 없는 차량의 상세 조치 및 판

단이 가능하게 된다. 무인운전 차량은 TCMS 

지상콘솔 - RSC (Rolling Stock Controller)

장치를 구현하여, 고장/이벤트 발생한 차량 

상황을 보다 상세히 모니터링하고 OCC 관리

자가 직접 원격으로 조치하여 무인 차량이 

원활하게 지속 운영될 수 있어야 한다. 

그림 1. OCC RSC화면 예제 

 

TCMS 지상콘솔-RSC 장치는 TCMS 여러화면으

로 분할되어 있는 운전자 화면과 달리, 1편



성 단위로 집약된 한 화면으로 구성되어 있

다. 이는 여러 편성을 관리해야 하는 RSC 관

리자의 입장은 여러 편성의 차량 상태를 동

시에 감시 및 관리를 해야 하므로 한 화면에 

최대한 심플하고 직관적으로 이해하기 쉬운 

정보(상태 아이콘+고장메시지)를 담도록 설

계되어야 한다. 는 전체 차량의 운영을 관리

하는 TC 관리자에게 최대한 빠른 시간 내에 

문제차량의 긴급 운행조치(Withdraw/회송)를 

수 판단 할 수있도록 조력해야 한다. 추가로 

반드시 OCC 영상 확인이 필요한 차량고장/이

벤트들은 폐쇠회로 CCTV 장치와의 연계를 통

해 검지된 이벤트를 점검할 수 있도록 인터

페이스 해야한다 (CCTV 자동 Popup 및 Focus 

연계기능,예) 출입문 장애물 감지 시 정보 

IF기능). 

 

운영 중 고장 난 차량의 원격 정보전송기능

(Remote Transmission Device) 및 차량기지

입고 후 수리는 차량정비 (Maintenance)영역

으로 무인 차량의 제어 및 감시와는 전혀 다

른 영역이다. 하지만 밤새 주박 했었던 차량

이 아침에 무인으로 기동(Remote Wakeup)한 

후 차량의 본선 투입 이전 자동검사를 진행

해서 자가점검 및 결과 (Self-Testing & 

Sending Result)를 OCC/DCC에 있는 TCMS 지

상콘솔-RSC 에 전송 및 현시하는 기능을 통

해, 운영자가, 문제 있는 차량이 영업 라인

에 투입되는 것을 사전에 자동으로 막거나, 

수동으로 판단할 수 있도록 지원하는 기능도 

무인운전 차량에서 요구되는 감시기능이다. 

 

3. 결론 

무인 차량 구매자(Customer)는 무인운전차

량이 모든 상황에 대해서 차량이 스스로 자

동으로 응대하고 조치되어, 모든 운영자의 

관리 Loss M/H가 드라마틱하게 줄어들게 될 

것이라는 오해를 갖고 있다. 이 때문에 발주

자는 차량의 설계 초반에 모든 TCMS 기능을 

무인운전 기능으로 정의하고, 해당 기능을 

안전기능으로 할당/분류해서 SIL2 인증서를 

제출 받기를 독촉하게 된다. 하지만 아무리 

시스템의 자동화 및 고도화 된다고 하더라도 

“사람의 해야 할 영역의 업무는 반드시 사

람의 판단의 영역”으로 두는 국제규격(IEC 

62290 part-1/ IEEE1474.1)의 근본적인 제어 

및 모니터링 컨셉은 변경 되지도 않았고, 추

가 버전이 릴리즈 되어서도 점점 더 확고해 

지고 있다. 

 

따라서 구매자와 개발자가 상호 무인운전 

차량의 근본적인 이해를 바탕으로 TCMS 제어 

및 감시기능을 선정 및 구현 한다면, 보다 

안정적이고 합리적인 무인 차량 운영시스템

을 보유할 수 있을 것으로 사료된다. 
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